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1. APRESENTAÇÃO 

 

 

O avanço das tecnologias de sensoriamento remoto e posicionamento global tem 

transformado significativamente as práticas de mapeamento e monitoramento ambiental. Nesse 

contexto, o uso de aeronaves remotamente pilotadas (Remotely Piloted Aircraft System - RPAS) 

associadas a sistemas de correção em tempo real (Real-Time Kinematic - RTK) e a receptores 

Global Navigation Satellite System (GNSS) geodésicos de precisão representa um marco na 

obtenção de dados espaciais de alta acurácia. Esses recursos permitem gerar ortofotomosaicos, 

modelos digitais de terreno e nuvens de pontos com precisão centimétrica, desde que sejam 

observadas boas práticas de campo, especialmente na implantação dos pontos de controle e na 

correta configuração dos equipamentos. 

Nesse contexto, a cartilha “Uso de RPAS com Base D-RTK 2 e GNSS Geodésico” foi 

elaborada como um material técnico e didático voltado à capacitação de estudantes de 

graduação, pós-graduação das instituições de ensino superior, pesquisadores e profissionais que 

atuam com mapeamento, monitoramento ambiental e áreas afins. 

Esta cartilha apresenta, de forma clara e estruturada, os fundamentos e procedimentos 

necessários para a aquisição de dados com alta acurácia, abordando desde a implantação de 

pontos de controle em campo até o planejamento e execução de voos automatizados. Ao longo 

do conteúdo, o leitor encontrará orientações práticas, ilustrações e exemplos aplicados, visando 

a compreensão das etapas operacionais que contribuem para a padronização de boas práticas 

no uso dessas tecnologias. 

Além do enfoque técnico, a cartilha também enfatiza aspectos fundamentais 

relacionados à segurança operacional, ao correto uso dos equipamentos e ao cumprimento das 

normas vigentes, elementos essenciais para garantir a confiabilidade dos dados e a integridade 

das operações. O detalhamento do uso da base D-RTK 2 e do aplicativo DJI Pilot 2 permite ao 

usuário compreender, passo a passo, como configurar e executar missões com precisão 

centimétrica. 

Ao integrar teoria e prática, este material visa contribuir para a disseminação do 

conhecimento em geomática aplicada, promovendo o uso consciente, eficiente e acessível dos 

RPAS. Espera-se, assim, que a cartilha sirva como um guia de referência para aqueles que 

buscam aprimorar suas atividades em levantamentos geoespaciais, fortalecendo a aplicação 

dessas tecnologias em áreas como agricultura, meio ambiente e engenharia, entre outras. 
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2. PONTOS DE CONTROLE 

 

 

Diversos estudos demonstram que o uso de pontos de controle em solo contribui 

significativamente para a melhoria da qualidade dos produtos gerados. Trindade e Nunes, 

(2018) concluíram que a utilização de pontos de controle na coleta de dados com RPAS 

aprimora a precisão das medições. Quando medidos com precisão centimétrica, esses pontos 

melhoram substancialmente a qualidade de ortofotos e modelos digitais de superfície, 

reduzindo discrepâncias e proporcionando resultados mais confiáveis, especialmente em 

perícias ambientais que exigem alta exatidão. 

Zanetti, Gripp Junior e Santos (2017) analisaram a influência do número e da 

distribuição de pontos de controle na acurácia posicional de ortofotos geradas por RPAS. Os 

autores verificaram que o aumento da quantidade de pontos distribuídos homogeneamente pela 

área melhora significativamente a qualidade cartográfica. As ortofotos geradas com 15 pontos 

bem distribuídos receberam classificação Classe A, enquanto aquelas com pontos agrupados 

obtiveram resultados inferiores a Classe D. Ademais, o uso de feições lineares e técnicas 

estatísticas mostrou que a densidade e uniformidade dos pontos são essenciais para assegurar a 

precisão posicional. 

Segundo Nero, Pereira e Ramos (2022), o uso de pontos de controle de alta precisão, 

obtidos por técnicas como o RTK, é essencial para garantir a exatidão das ortoimagens geradas 

a partir de dados de satélite. A comparação entre coordenadas de campo e imagens, aliada à 

ortorretificação, assegura que os produtos finais atendam aos padrões de qualidade definidos 

pela Especificação Técnica para Aquisição de Dados Geoespaciais Vetoriais (ET-ADGV) e pelo 

Padrão de Exatidão Cartográfico - Padrão Cartográfico Digital (PEC-PCD), garantindo 

confiabilidade e precisão nas aplicações geoespaciais. 

Por sua vez, Ribeiro e Cavichioli (2022) verificaram que os pontos de controle em solo 

permitem corrigir e validar coordenadas, assegurando a acurácia dos dados em mapeamentos 

agrícolas e atendendo aos padrões de georreferenciamento do Cadastro Ambiental Rural 

(CAR). Essa prática aumenta a eficiência, reduz o retrabalho e confere maior confiabilidade aos 

levantamentos. 

Os levantamentos realizados com RPAS exigem pontos de controle (apoio ou 

checagem) em solo para garantir precisão posicional. Esses pontos são obtidos com receptores 

GNSS geodésicos e servem como referência para corrigir distorções nas imagens aéreas.  
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O arranjo e a qualidade desses pontos determinam a acurácia final. É necessário que os 

pontos de controle estejam bem distribuídos (Figura 1), cobrindo extremos e centro da área, 

evitando concentrações excessivas. 

 

Figura 1: Distribuição dos pontos de controle. 

 
 

Os pontos de controle podem ser materializados em campo por diferentes métodos, 

conforme os recursos disponíveis e as condições do terreno. É possível demarcar os alvos 

utilizando cal hidratada diluída em água, cal pura, chapas de forro em PVC recortadas ou ainda 

painéis pintados com marcações contrastantes. A Figura 2 ilustra alguns exemplos práticos de 

marcação de pontos de controle em solo, evidenciando as alternativas mais utilizadas para 

garantir boa visibilidade nas imagens aéreas e precisão na identificação durante o 

processamento fotogramétrico.  

 

Figura 2: Marcações dos pontos de controle: A - pintura com cal e água, B - cal pura, C - forro de PVC e D - alvo 

tipo “damas”. 
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É importante ressaltar que alguns locais devem ser evitados na implantação dos pontos 

de controle, como o caso de cupinzeiros, superfícies refletivas (como telhados metálicos ou 

água), além de locais próximos a postes ou torres de energia, pois esses elementos podem 

interferir na qualidade do sinal e comprometer a precisão dos dados. 

 

 

3. PLANEJAMENTO DO VOO 

 

 

O planejamento de voo é uma das etapas mais importantes para garantir resultados 

precisos e eficientes. Durante essa fase, são definidos parâmetros como altitude, sobreposição 

de imagens, velocidade de voo e a área de cobertura. A altitude de voo deve ser cuidadosamente 

escolhida para equilibrar a qualidade da imagem e a autonomia da bateria, levando em conta o 

tamanho do Ground Sampling Distance (GSD) desejado.  

A sobreposição das imagens (geralmente entre 70% e 90%) é ajustada para garantir a 

qualidade e precisão dos produtos gerados por drones, como ortofotos e modelos digitais de 

terreno. Para Zanetti et al. (2017), a sobreposição de imagens permite que o software de 

fotogrametria calcule a profundidade e a geometria tridimensional de maneira mais eficaz, 

corrigindo distorções geométricas e melhorando a precisão espacial das imagens. Além disso, 

a sobreposição oferece uma base de dados redundantes, essencial para a ortorretificação e 

criação de modelos mais precisos, especialmente em áreas com relevo acidentado ou objetos de 

grande escala. Isso assegura que as imagens se integrem de maneira confiável durante o 

processamento e, consequentemente, resulta em mapeamentos e análises mais acurados e 

detalhados (ZANETTI et al., 2017). 

A velocidade de voo também precisa ser otimizada, uma vez que influenciará tanto a 

qualidade das imagens quanto a duração da missão. Além disso, a área de cobertura deve ser 

planejada de maneira que o voo cubra toda a região de interesse, evitando lacunas na coleta de 

dados e ajustando a orientação das linhas de voo para minimizar a influência do vento e otimizar 

o tempo de voo. 

É importante que o plano de voo leve em consideração condições climáticas, como 

vento e luminosidade, que podem afetar a qualidade das imagens e o desempenho do RPAS. O 

uso de software de planejamento de voo pode facilitar a programação das linhas de voo e a 

verificação da sobreposição, proporcionando um controle mais preciso sobre os parâmetros 

operacionais e garantindo que o RPAS execute a missão conforme o esperado. 
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Atualmente existem diversos softwares que permitem a criação e edição de planos de 

voo. Dentre os mais usuais destacam-se: 

1. Pix4Dcapture: é um software gratuito desenvolvido pela Pix4D, voltado para o 

planejamento de voos de RPAS utilizados em fotogrametria e mapeamento. Compatível com 

diversos modelos de RPAS, o aplicativo permite que os usuários ajustem parâmetros como 

sobreposição de imagens e direção de voo. O software é projetado para gerar modelos 3D e 

ortofotos, e é amplamente utilizado em levantamentos topográficos, inspeções e agricultura de 

precisão, oferecendo um processamento de alta qualidade dos dados capturados (PIX4D, 2023). 

2. Autopilot: é uma plataforma avançada de planejamento de voo para RPAS, que 

permite aos usuários configurar missões automatizadas com controle total sobre os parâmetros 

do voo. A ferramenta é compatível com uma ampla gama de RPAS e oferece recursos para 

planejamento de rotas, controle de altitude, velocidade e distância. É especialmente útil em 

missões de fotogrametria e monitoramento de grandes áreas, proporcionando maior autonomia 

e precisão nas operações (TECHNOLOGY, 2026). 

3. Litchi: é um software de planejamento de voo para RPAS DJI, que oferece uma 

plataforma intuitiva para criar missões de forma automatizada. Ele permite configurar 

waypoints, áreas de interesse e altura de voo com facilidade. Além disso, o litchi oferece 

funcionalidades como controle de câmera, missões de mapeamento e criação de rotas 

específicas para inspeções e modelagem 3D. Ele é ideal para usuários que buscam 

personalização no planejamento e execução precisa de voos autônomos (BESADA et al., 2018; 

PERTILLE et al., 2024; VAN OOSTEROM et al., 2019). 

4. Mission Planner: é um software open-source de planejamento de voo utilizado para 

RPAS com ArduPilot. Ele oferece uma plataforma poderosa para programação de missões e 

monitoramento em tempo real. O software permite aos usuários configurar rotas automáticas, 

pontuação de formações de voo e análise de dados de voo, sendo ideal para mapeamento e 

missões de precisão. Sua flexibilidade e compatibilidade com diversos sensores e módulos o 

tornam uma escolha popular para operações avançadas (ARDUPILOT, 2026). 

5. DroneDeploy: é uma plataforma poderosa de planejamento e processamento de dados 

geoespaciais para RPAS. Ele oferece ferramentas de criação de planos de voo automatizados, 

modelagem 3D e inspeção de áreas amplas. O DroneDeploy permite que os usuários ajustem a 

sobreposição de imagens, a altitude de voo e a orientação das linhas de voo. O software também 

integra com sistemas RTK, proporcionando alta precisão para levantamentos topográficos e 

inspeções industriais. (DRONEDEPLOY, 2023). No manual técnico Planejamento de voo 
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utilizando o DroneDeploy, Moreira et al. (2022), explicam passo a passo como realizar um 

plano de voo utilizando o DroneDeploy. 

6. Drone Harmony: esse aplicativo foi desenvolvido por uma empresa Suíça fundada 

em 2016, composta por especialistas em RPAS, software e automação, com o objetivo de criar 

soluções inovadoras para o setor (DH, 2026). A plataforma oferece uma interface 3D interativa, 

proporcionando uma experiência de planejamento de missões autônomas, que facilita o 

gerenciamento remoto das trajetórias de voo e operações de maneira simples e acessível. Essa 

abordagem permite coletar dados de forma mais eficiente e econômica, otimizando a qualidade 

e a precisão das informações obtidas. Ferrari et al. (2024) destaca em seu estudo que é possível 

acompanhar um planejamento de voo passo a passo com o Drone Harmony. 

7. DJI Pilot2: é o aplicativo oficial desenvolvido pela DJI para controle profissional de 

aeronaves da série Enterprise, como Mavic 3 Enterprise, Matrice 300 RTK e Matrice 350 RTK. 

Projetado para operações de mapeamento, inspeção e missões automatizadas, o software 

oferece uma interface otimizada e intuitiva que integra funções de planejamento de voo, 

verificação pré-missão e monitoramento em tempo real. Entre seus principais recursos estão o 

planejamento avançado de trajetórias, o gerenciamento de cargas úteis e a integração com bases 

RTK para garantir alta precisão na coleta de dados geoespaciais. O DJI Pilot 2 é amplamente 

utilizado em levantamentos técnicos, agrícolas e de engenharia pela sua estabilidade, 

compatibilidade e capacidade de gerar dados confiáveis (DJI, 2024). 

 

4. APLICATIVO PILOT 2 

 

 

4.1 Etapas do plano de voo usando o aplicativo  

 

 

As etapas a seguir referem-se ao aplicativo DJI Pilot 2 utilizado no DJI Mavic 3M equi-

pado com RTK (Figura 3), e têm como objetivo demonstrar o procedimento completo para a 

obtenção de produtos geoespaciais gerados pelo RPAS, em conjunto com a base D-RTK 2, 

assegurando elevada precisão posicional e eficiência na coleta de dados.  

1 . Ligar o RPAS para estabelecer conexão com o controle. 

2 . Ligar a base D-RTK 2, para que ela inicie o recebimento das informações dos satélites 

em órbita e obtenha a posição que se encontra. Cerca de 10 minutos é suficiente para que ela 

fixe uma posição precisa para iniciar a correção da aeronave. 
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Figura 3: A- Base instalada e nivelada. B - Base em operação. 

 
 

A base D-RTK 2 possui cinco modos de comunicação com os RPAS. Cada modo em 

operação é indicado por meio de piscadas sucessivas do botão M.  

- Uma piscada indica - o modo 1; 

- Duas piscadas - o modo 2 e; 

- Cinco piscadas - o modo 5.  

Na Tabela 1, pode-se verificar os modos de operação e compatibilidade com os RPAS. 

 
Tabela 1: Modos de operação e compatibilidade com os RPAS. 

Modo Tipo de Operação RPAS Compatíveis 

1 
D-RTK 2 Mobile 

Station 

T20, T16, MG-1P RTK, Phantom 4 

RTK, P4 Multispectral 

2 Base Station (Fixa) 

Utilizada como estação base de 

referência com coordenadas 

conhecidas 

3 
Handheld Mapping 

Device 

T20, T16, MG-1P RTK, Phantom 4 

RTK 

4 
D-RTK 2 Mobile 

Station 
M210 RTK V2 

5 

D-RTK 2 Mobile 

Station (Broadcast 

Mode) 

M300 RTK – modo de transmissão 

para múltiplos controladores 

Fonte: Base D-RTK 2. 
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3. Ligar o controle do RPAS e aguardar o carregamento completo das informações em 

tela. 

4. Pressionar o botão DJI Pilot 2 e aguardar para iniciar a programação do plano de voo. 

 

 
 

5. Na próxima tela, clicar em Flight Route. 
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6. Clicar no sinal de “+” (mais). 

 

 
 

7. O operador terá duas opções: criar uma rota do início ou importar um “kmz” ou 

“kml”. 

 

 
 

 

4.2  Configuração do ponto de início e da área de mapeamento 

 

 

1. Clicar em “+” Create a Route, e aparecerá uma tela com várias opções de plano. 
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Linear Route: para planos do tipo corredor, ao longo de estradas, dutos, linhas de 

transmissão etc.; cria faixas ortofotográficas contínuas com parâmetros dedicados a rotas 

estreitas e compridas.  

Slope Route: captura automatizada de superfícies inclinadas (taludes, fachadas), 

mantendo GSD e sobreposição mais constantes em planos não horizontais. Útil para engenharia 

e inspeções verticais.  

Geometric Route: planejamento para estruturas com geometria simples (cilindros, 

prismas), otimizando ângulos e trajetórias ao redor do objeto para cobertura uniforme. 

2. Clicar na opção Area Route. 

O aplicativo carregará um mapa mostrando a sua localização.  

Posteriormente, o operador poderá criar um plano no local em que está ou em outra área, 

bastando para isso, deslizar com o dedo sobre a tela movendo o mapa para região de interesse.  

Uma mensagem para clicar na tela é mostrada para iniciar o polígono. Toque na tela 

para adicionar o primeiro ponto do polígono do planejamento.  
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3. Após o primeiro clique, aparecerá um marcador azul na tela do mapa, representando o 

início do polígono. 

 

 
 

4. Em seguida, é necessário ir adicionando pontos e modelando o polígono até completar 

a área de interesse. O ponto que estará em edição é no tom azul. Para adicionar mais pontos, 

clique em “+” (mais), e para excluir é necessário clicar no ponto para que ele fique azul e depois 

clique na lixeira. 
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5. Ao finalizar o desenho da área de interesse, irá aparecer na tela o modelo de RPAS 

que será utilizado durante o voo. Verificar as opções, selecionar o correto e clicar no botão OK. 

 

 
 

6. Após definir o polígono e selecionar o RPAS, o operador deverá: 

a. escolher um nome para o planejamento; 

b. escolher o sensor que utilizará; 

c. configurar o GSD. 

 

 

  

O GSD é o pixel que representa o terreno na imagem. Quanto menor o GSD 

maior será a resolução espacial da imagem e mais rica em detalhes. É diretamente 

proporcional à altura de voo, logo quanto mais alto for o voo, maior será o GSD e menor 

a resolução espacial do ortofotomosaico gerado. 
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7. Altura de voo (a): neste campo, define-se a altura de voo, em relação ao ponto de 

decolagem do RPAS. De acordo com as normas de segurança em voo, não deve ultrapassar 120 

metros. O operador também pode configurar uma altura segura de retorno (b) concluir o 

mapeamento. Aconselha-se que essa altura seja igual ou superior à altura configurada no 

mapeamento evitando assim, que a aeronave desça para retornar ao ponto de decolagem. 

 

 

 

8. Clicar em Return To Home. O operador deve configurar a velocidade (a) do RPAS 

durante o mapeamento e a direção das linhas de voo (b). Esta etapa é importante pois 

dependendo do ângulo, o   

 9. Defina o que o RPAS deverá fazer ao completar o mapeamento. Escolha entre 

as opções: retornar para casa, pousar ou ir para o primeiro ponto de referência e planar.  
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Geralmente deseja-se que o RPAS volte para casa, porém algumas missões, 

demandam grandes áreas onde é necessária troca de baterias. Nesse caso, a opção de 

fazer o RPAS pousar ao término da bateria é mais interessante, aproveitando o máximo 

de carga em voo, uma vez que o RPAS não precisará voltar ao ponto de onde decolou. 

O operador vai ao ponto de pouso, troca a bateria e coloca a aeronave para voar 

novamente, dando continuidade à missão. 

 

 

 

 

4.3 Configurações avançadas de voo 

 

 

 1. Na opção configurações avançadas, o operador deverá configurar as 

sobreposições laterais (a), longitudinais (b) e uma margem (c).  

Essa margem é uma área a mais que a aeronave cobrirá afim de garantir uma boa 

sobreposição de fotos na área de interesse do mapeamento. Tendo concluído os itens a, 

b e c, salvar o projeto (d) e clicar nos três pontos (e) para configurar a base D-RTK 2. 
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Após essas configurações, é possível verificar informações como: área coberta, 

tempo aproximado de voo, número aproximado de fotos que o RPAS tirará, quantidade 

de baterias que o equipamento usará e GSD. A aeronave precisa estar ligada para que 

todas as informações apareçam na tela. 

 

 

5. CONFIGURAÇÃO DA BASE D-RTK 2  

 

 

De acordo com o Manual Técnico de Posicionamento do INCRA (2013), o 

posicionamento por Real Time Kinematic (RTK) é uma técnica que se baseia na transmissão 

em tempo real de dados de correção dos sinais de satélites, dos receptores localizados nos 

vértices de referência para os receptores instalados nos pontos de interesse. Traduzindo para o 

universo dos RPAS: é uma técnica que se baseia na transmissão em tempo real de dados de 

correção dos sinais de satélites, dos receptores localizados nos vértices de referência (Base D-

RTK 2) para os receptores instalados nos pontos de interesse (RPAS). O receptor base envia 

correção, via link de rádio, em tempo real, para os receptores móveis RPAS. 

Dessa forma, a configuração da base D-RTK 2 é essencial para habilitar o 

posicionamento RTK do RPAS, garantindo correções em tempo real durante o voo. O 

procedimento deve ser realizado imediatamente após a definição do plano de voo, seguindo as 

etapas descritas a seguir: 
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1. Clicar nos três pontos no canto superior direto da tela do controle para acessar as opções 

de configuração. 

 

 

  

 2. Nesta etapa, será carregado novos ícones na lateral direita do controle. Clicar 

no desenho de um satélite (a), habilitar o posicionamento RTK (b), e o modo de 

manutenção da precisão de posicionamento (c).  

 Selecionar a estação móvel D-RTK 2 (d). Esperar alguns segundos para que a base 

comece a transmitir informações para o RPAS. O RPAS precisa estar ligado. 
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3. Verificar o status (a) da D-RTK 2 (b) aparece conectado. Neste momento a base já está 

obtendo as coordenadas dos satélites e corrigindo a posição do RPAS mostrando solução fixa 

(c). 

 

 
 

4. Verificar o número de satélites (a) de cada constelação que a base e a aeronave estão 

recebendo informações. Neste exemplo, a base e a aeronave estão recebendo respectivamente 

11 e 10 satélites do GPS, 6 e 12 satélites do Beidou, 6 e 7 do GLONASS, 3 e 6 do Galileo.  

Averiguar também que o desvio padrão (b) das observações são bem pequenos 

garantindo que a base está efetivamente corrigindo a posição da aeronave. 
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5. Realizada essas configurações, o operador pode clicar no “X” para fechar essa janela. 

Logo após clicar no botão azul para iniciar o voo. Será apresentada uma pré-checagem de voo 

onde o operador deve conferir todas as informações para que o voo ocorra em segurança. 

Confira todas as informações programadas: altura de retorno para casa, máxima altitude, se o 

RTK está conectado, carga da bateria, tempo de voo, GSD e altura segura de pouso. Após todo 

o checklist clicar no botão Next. 

 

 

 

6. Após o checklist completo do mapeamento, clicar em upload flight mission. A aeronave 

iniciará o mapeamento seguindo todos os parâmetros configurados, recebendo correção da base 

D-RTK 2. Ao final do processo, a aeronave volta ao ponto de decolagem e o operador pode 

desligar os equipamentos. As fotos ficam armazenadas na memória do equipamento ou no 

cartão de memória. Recomenda-se cartões de boa qualidade que sejam compatíveis com 

velocidade de transmissão de dados do RPAS. 
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6. CONFIGURAÇÃO DA BASE D-RTK 2 EM PONTOS DE 

COORDENADAS CONHECIDAS 

 

 

A metodologia de coleta de pontos descrita até o item 5. CONFIGURAÇÃO DA BASE 

D-RTK 2 desta cartilha refere-se à configuração da estação base D-RTK 2 sobre um ponto de 

coordenadas desconhecidas, utilizando uma posição autônoma estimada pelo próprio receptor 

GNSS, procedimento frequentemente denominado survey-in ou auto-survey (MANITO; 

SANGUINO, 2021). Nesse procedimento, a estação base permanece estacionária por um 

determinado período, realizando sucessivas observações para estimar uma coordenada média, 

a qual passa a ser adotada como referência para a transmissão das correções diferenciais ao 

rover.  

Embora esse procedimento possa fornecer boa precisão relativa entre base e rover, a 

acurácia absoluta das coordenadas coletadas depende diretamente da qualidade da posição 

estimada para a base (HENNING, 2014; MANITO; SANGUINO, 2021; PEARSON et al., 

2023). Assim, quando a base RTK é inicializada a partir de uma posição autônoma ou pelo 

método survey-in, torna-se, em geral, necessária a realização de correções posteriores dos 

pontos levantados, especialmente quando se busca obter coordenadas absolutas com maior 

confiabilidade (HENNING, 2014; MANITO; SANGUINO, 2021). 

Coordenadas obtidas por posicionamento autônomo, estão sujeitas a erros absolutos da 

ordem de decímetros a metros, dependendo de fatores como tempo de rastreio, geometria dos 

satélites, multicaminhamento, atmosfera e qualidade do receptor GNSS (GARRIDO et al., 

2011; MANITO; SANGUINO, 2021; U.S. DEPARTMENT OF DEFENSE, 2020).  

Em atividades de mapeamento, georreferenciamento, comparação com ortomosaicos, 

Cadastro Ambiental Rural (CAR), cadastro técnico, inventário florestal ou integração com 

Sistemas de Informações Geográficas (SIG), a correção posterior das coordenadas coletadas 

pelo rover constitui o procedimento mais seguro quando se busca maior confiabilidade 

posicional (HENNING, 2014; PEARSON et al., 2023). 

A mesma limitação pode ser propagada às coordenadas geográficas associadas às 

imagens capturadas pelo RPAS quando a base utiliza apenas uma posição autônoma estimada 

em campo. Nesses casos, ainda que haja boa consistência relativa entre as imagens, o produto 

final pode apresentar deslocamento em relação à sua posição absoluta real. Por isso, para 
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levantamentos que exigem maior acurácia, recomenda-se informar previamente coordenadas 

precisas à base.   

Assim, o operador, poderá inserir manualmente as coordenadas precisas do ponto onde 

a base D-RTK 2 está instalada, seguindo os passos descritos a seguir: 

1. Continuar rolando a tela de configuração da base (Item: 5. Configuração da base D-

RTK 2) e clicar no botão configurações avançadas (Advanced Settings).  

 

 

 

2. Ao clicar, o software pedirá uma senha que é padrão nas configurações avançadas da 

base D-RTK 2. Digite: 123456 (DJI, 2023) e depois clicar em OK. 
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3. O software abrirá uma tela para ajustar as coordenadas (Adjust Coordinates). Clicar no 

botão para habilitar a edição das coordenadas.  

 

 

 

4. Ajustar as coordenadas geográficas (latitude e longitude) e a altura elipsoidal.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

26 

 

5. Caso o operador tenha interesse, marcar a opção salvar como coordenada frequente 

(Saved as frequent coordinates), atribua um nome e salve. Ao ocupar esse ponto novamente as 

coordenadas ficarão salvas, sem necessidade de ajuste. 

 

 

 

6. Clicar no botão voltar. 
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6. Confira se as coordenadas foram alteradas com sucesso e aguarde a D-RTK 2 

comunicar com o RPAS novamente. Voltar ao item: 3. Verificar o status (a) da D-RTK 2 (b) 

aparece conectado ao item: 5. CONFIGURAÇÃO DA BASE D-RTK 2 e continuar até o item: 

6. Após o checklist completo do mapeamento, clicar em upload flight mission para executar 

o voo. 

 

 

 

 

7. DICAS PARA UM VOO SEGURO 
 

 

Escolher um local aberto, plano e distante de fios, veículos e estruturas metálicas. 

Verificar o status RTK FIX, a calibração da IMU e a altura de retorno configurada acima dos 

obstáculos. Confirmar os valores inseridos antes do voo: sistema WGS84, ordem correta 

(latitude/longitude), altitude coerente e formato decimal padronizado. Capturar um print da tela 

de status da base como registro. Confirmar o RTK FIX, a estabilidade dos satélites, o nível de 

carga das baterias, o plano de voo correto e as condições climáticas favoráveis. Certificar-se de 

que haja mais de 10 satélites e sinal estável. 

Manter sempre o RPAS visível (Visual Line-of-Sight – VLOS). Seguir as normas da 

Agência Nacional de Aviação Civil (ANAC), do Departamento de Controle do Espaço Aéreo 

(DECEA) e da Agência Nacional de Telecomunicações (ANATEL). Evitar a realização de voos 

sob fiação elétrica e configurar o RTH acima do obstáculo mais alto, respeitando o limite de 

120 m. Para compreender melhor as exigências legais e operacionais, recomenda-se a leitura 
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do e-book RPAS: conceitos e legislação (MOREIRA et al., 2024), disponível em 

<www.mundodageomatica.com>, que reúne as principais regulamentações nacionais e 

internacionais sobre o uso civil de RPAS, incluindo o RBAC-E nº 94 da ANAC e as orientações 

do DECEA. 
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